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Anexo |

Aqui ficam registrados alguns videos feitos ao longo desta tese e
transferidos para o Youtube que refletem as simulagdes obtidas:

e Sistema péndulo-roda controlado: https://youtu.be/HQCcEirsVB_g

e Péndulo auto alongavel com rotagéo continua:
https://youtu.be/YJ74HBme-IM

e Péndulo auto alongavel com aumento e diminui¢cdo do movimento:
https://youtu.be/Op3dFj3KB1M

e Péndulo duplo com restricGes com rotagdo continua:
https://youtu.be/qOiaGwWKBNGO

e Péndulo duplo com restricdes com aumento e diminuicdo do
movimento: https://youtu.be/0YLwWIWYIPGM

e Giroscopio nao controlado: https://youtu.be/8n68MTJhtJo

e Giroscopio controlado em t=2s: https://youtu.be/7JHIiL-nWj4

e Giroscopio controlado em t=8s: https://youtu.be/s--KBMAPu-Y

e Giroscopio controlado em t=12s: https://youtu.be/s18Qt2IfiLI

e Giroscopio controlado em t=22s: https://youtu.be/Ug-SCKIDj6l

E aqui alguns videos feitos com camera de video dos modelos reais:

e Péndulo auto alongavel com rotagéo continua:
https://goo.gl/photos/ XKtBmuhEm86FxsHJ7

e Péndulo duplo com restrigdes com rotacéo continua:
https://goo.gl/photos/woWFJ8r4WNxbNdJ19

e Péndulo duplo com restricdes com aumento e diminuicéo do
movimento: https://goo.gl/photos/XDtXcgmEaPET5GNSs7
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